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 要  旨 
本論文では小型屋内用R/Cヘリコプタの自己位置・姿勢推定と飛行制御の研究について述べる． 
  
 ヘリコプタは垂直上昇やホバリングといった固定翼機にはない飛行特性を持ち，輸送やレスキ
ュー活動，空中撮影など様々な分野で活用されている．その有用性からヘリコプタの無人飛行や
自律飛行に関する研究が盛んに行われている．ヘリコプタが操縦士を必要とせず，自律飛行を行
うことにより，より危険な状況での活動や，操縦士の訓練コストの低減といった事が期待できる． 
 近年になって，小型軽量な屋内用 R/Cヘリコプタが販売されるようになり，それらを用いた研
究が盛んになってきた．小型ヘリコプタは軽量なため最大積載量も小さく，搭載できるデバイス
の重量が限られる．本研究では，小型の無線カメラを機体に搭載し，カメラの視覚情報のみを用
いてヘリコプタの自己位置・姿勢を推定し，飛行制御を行うことを目標とする． 
 ヘリコプタの飛行空間はビルなどの建築物を想定し，そのなかでも，まずは廊下での飛行を目
標とする．廊下を撮影した画像から，ヘリコプタの位置・姿勢を推定するために，本研究では，
廊下の床や壁，天井の境界線に着目する．画像における境界線の位置から自己位置・姿勢を推定
する． 
また，撮像画像から廊下の境界線を検出するために，本研究では，画像処理を用いる．2 値化
処理やエッジ処理，ハフ変換などを組み合わせ，特徴線を検出するアルゴリズムを構築した． 
 視覚情報に基づく計測はノイズなどの影響を受けやすい，構築したシステムの有用性を確認す
るために，まずは廊下を模した理想的な環境を構築し計測実験を行った．またカメラをヘリコプ
タに搭載し，飛行制御実験を行い，ホバリングを自律飛行で行った． 
最後に，実際の廊下における計測および飛行実験を行った． 
実際の廊下では，環境光の影響などを受けるため，構築したシステムはそのままでは機能しなか
った．そこで，画像を特定の領域に分割し，画像領域ごとに，画像処理および計測を行うことに
より，飛行制御を行った． 
 
 
